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Аннотация
В статье рассматриваются подходы к формообразованию робота в контексте дизайн-продукта. 
Предложена классификация робототехники как объекта дизайн-проектирования. Представлено 
определение характеристик робота как дизайн-продукта методами дизайн-исследования.
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Развитие современных рынков производства и сбыта продукции требует от отечественных 
промышленных предприятий конверсии, т.е. расширения ассортимента и повышения качества 
производимых товаров, увеличения доли наукоемких товаров гражданской направленности. 
Тем не менее такие предприятия недостаточно ориентируются в потребностях пользователей 
гражданской продукции и не умеют выбирать и создавать эффективный коммерческий про-
дукт. Если рассматривать сервисных персональных роботов с точки зрения потребительского 
рынка, то с большой очевидностью можно сказать, что в настоящее время они относятся к ка-
тегории высокотехнологичных и достаточно недешевых продуктов, причем к данному рынку 
относятся также мобильная техника, компьютеры и автомобили.
Считается, что сегодня робототехнику может проектировать каждый, начиная с компаний, пред-
лагающих услуги по 3D-прототипированию и продаже готовых модулей, и заканчивая большим 
количеством секций в сфере дополнительного образования для детей всех возрастов. Вместе с тем 
важно понимать, что создание продукта ради продукта без учета желаний конечного потребителя – 
это процесс без конечной цели. А учитывая, что высокотехнологичные секторы являются основой 
для развития экономики, данному факту требуется уделять достаточно большое внимание [1, 2].
Динамика и перспективы роста рынка сервисных персональных роботов связаны прежде всего 
с тем, что необходимость в развлечениях, а также в увеличении комфорта в быту только воз-
растает [3]. Если раньше люди покупали товары исходя из острой необходимости, то теперь 
целью покупки все чаще становится поиск новых впечатлений.
Согласно Герберту Саймону, дизайн-проектирование – искусственный процесс, который управ-
ляется извне и может быть изменен под влиянием требований окружающей действительности, 
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что дает большие возможности, в отличие от естественных природных процессов, возникаю-
щих под влиянием необходимости. В качестве примера данного утверждения можно приве-
сти живопись, архитектуру, инжиниринг, которые не являются необходимыми, но могут быть 
управляемыми, т. е. они также занимаются дизайном. Таким образом, процесс проектирования 
сервисного персонального робота по сути также является дизайн-процессом [4].
При разработке дизайн-продукта возникают достаточно сложные интеллектуальные задачи, 
которые требуют эффективного управления для достижения успешного результата. В связи 
с этим перед производителем возникает задача совмещения подходов социологии для изуче-
ния желаний пользователей, дизайна для воплощения данных пожеланий в продукте и марке-
тинга для успешного сбыта, что регламентировано в ГОСТ Р 56645.1-2015 «Системы дизайн-
менеджмента. Руководство по управлению дизайном промышленной продукции».
Дизайн-исследование, совмещая все три составляющие (социологию, дизайн и маркетинг), 
держит в фокусе пользователя, т. е. всегда является эмпатическим. Поэтому для проектиро-
вания нового продукта необходимо провести такое исследование, которое поставит в центр 
пользовательский запрос, и только потом технические и экономические возможности [5].
Для того чтобы определить, какое впечатление ожидает получить пользователь от покупаемо-
го продукта, требуется, во-первых, оценить ситуацию и пространство, в котором находится 
человек; во-вторых, определить, каким образом он осуществляет акт коммуникации и в чем 
заключается невозможность или недостаточность данного процесса; в-третьих, определить со-
ответствие разрабатываемого продукта контексту и наличию всех необходимых связующих 
элементов; в-четвертых, интегрировать впечатление в жизнь, так как проектируемый объект 
всегда должен быть уместен в данный момент в определенном месте. В этих четырех составля-
ющих заключается концептуальность объекта, чтобы он впоследствии проявился как дизайн-
продукт. Данный процесс фокусировки на потребителе позволяет сформировать определен-
ный набор характеристик, которыми должен обладать будущий дизайн-продукт [6].
Социолог Тим Дант выделяет определенную типологию основных характеристик, которыми 
должен обладать объект промышленного дизайна. По его мнению, данный набор состоит из 
функциональности, информативности, коммуникативности, статусности, эстетичности и сек-
суальности (рис. 1) [7].
Рис. 1. Цикл дизайн-исследования
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Следуя линейной логике, роботы, являясь объектами промышленного дизайна, должны обла-
дать определенными характеристиками данной типологии. Другими словами, с точки зрения 
расширения возможностей пользователя они помогают выполнять определенную работу или 
организуют досуг (функциональность), способны к генерации акта коммуникации как само-
стоятельно (информативность), так и в качестве посредника (коммуникативность), являясь ре-
зультатом работы материальной культуры, вызывают сильные эмоции, которые не позволяют 
остаться равнодушным (эстетичность). Обладают определенной социальной ролью и положе-
нием пользователя (статусность), очевидная трендовость способствует повышению самооцен-
ки владельца, тем самым вызывая чувство удовольствия от обладания (сексуальность).
Необходимо также рассмотреть средства, которыми должен пользоваться дизайнер для выяв-
ления данных характеристик в проектируемом объекте. Рассматривая подходы, с которыми ра-
ботает дизайнер при проектировании различного рода объектов, следует отметить, что между 
ними существуют определенные связи. Так, выделяют функциональный, морфологический и 
технологический подходы. Постулат «функция материализуется в морфологии, которая реа-
лизуется с помощью технологии» работает до сих пор [8]. Тем не менее не всегда функция 
овеществляется посредством морфологии, достаточно часто технология диктует образ и тогда 
подход к процессу проектирования изменяется. Условно можно разделить подходы на два на-
правления, когда функция генерирует образ, позволяя отразить его в морфологии, – художе-
ственный подход, и когда функция выявляется посредством технологии, подстраивая морфо-
логию под свои требования – инженерный подход.
Многообразная комбинация необходимых характеристик реализуется различными путями. 
Для облегчения процесса выбора направления проектирования имеет смысл воспользоваться 
таким средством систематизации, как классификация [9, 10]. Классификация робототехники, 
регламентированная в ГОСТ Р 60.0.0.2-2016 «Роботы и робототехнические устройства. Клас-
сификация», по областям применения позволяет выявить основные сферы назначения и по-
ставить определенные, хотя и достаточно общие задачи.
Сферы назначения формируют определенные требования к вещи, поэтому выделяют классы 
проектных задач, таких как проектирование для сферы производства, быта, услуг [8]. Разумно 
предположить, исходя из классификации сервисной персональной робототехники, что для нее 
характерны последние две области, а это позволяет предвидеть, когда и каким образом может 
быть использован продукт, тем самым определяется коммуникативная составляющая робота.
Ситуацию определения контекста позволяет смоделировать классификация объектов дизайна 
по типам организации формы и объемно-пространственной структуры [10, 11], которая вы-
деляет такие объекты дизайна, как промышленные изделия, транспортные средства, промыш-
ленную и лабораторную технику (рис. 2).
Рис. 2. Классификация робототехники как объекта дизайн-проектирования
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Проектирование робототехники как промышленного изделия и как средства транспорта имеет 
свои особенности. Средства транспорта подразумевают под собой объекты, в которых очень 
важно найти сбалансированную взаимосвязь между внутренней структурой и внешней фор-
мой, при этом понимая, что технические вопросы, задаваемые реализуемой функцией, требу-
ют уделить большое внимание материалам и технологиям. Образ будущего продукта в данном 
случае регламентируется требованиями стандартизации и необходимостью унификации.
Важным моментом, на котором необходимо сфокусироваться, является эффективность взаи-
модействия потребителя и продукта. Эргономичность достигается в проектировании органов 
и панелей управления, дисплеев, средств подачи предупреждающих сигналов, а также средств 
обслуживания и эксплуатации робототехники (рис. 4) [12, 13].
Промышленные изделия предполагают развитую объемно-пространственную структуру и 
форму, что означает первоначальную работу с фигурами и их величинами, положением от-
носительно друг друга и взаимным порядком. Требуется установить связь между формой и 
функциональным назначением изделия, подобрать материалы и определиться с внутренней 
структурой, как будут взаимодействовать между собой каркас и оболочка (рис. 3).
При проектировании таких промышленных изделий дизайнеру приходится решать задачи по 
отражению работы формы в образе, т. е. создать внешнюю форму изделия так, чтобы сама 
форма говорила о том, как это изделие работает, тем самым способствуя установлению взаи-
модействия между продуктом и потребителем [11].
Вопросы установления информативности и коммуникативности дизайн-продукта решаются 
посредством проработки дизайнером эргономики элементов робота и, как следствие,  путем 
осуществления их взаимодействия с пользователем, что решается за счет разработки пользо-
вательского интерфейса.
Рис. 3. Подходы к проектированию робота
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Выделение классов интерфейсов основано на процессе взаимодействия человека и робота и за-
висит от используемых средств, которые могут быть реализованы в виде символьных или гра-
фических интерфейсов [14]. Уровень вовлеченности пользователя в осуществлении взаимодей-
ствия может быть разным: от наблюдения до полного контроля процесса (рис. 4) [15].
Рис. 4. Способы и средства взаимодействия потребителя и робота
В эстетическом, статусном отношении образность формы выражает непосредственно работу 
формы, которая может быть как кристалломорфной, построенной на основе многоугольных 
или округлых фигур, так и биоморфной, включающей как биоморфные, так и антропоморф-
ные формы [10]. Визуальный образ-знак в процессе восприятия порождает эмоциональную 
реакцию и эстетическую оценку, что дает возможность утверждать образность формы в каче-
стве определенного показателя целесообразности при проектировании дизайн-продукта. Об-
раз робота прежде всего должен быть целесообразен с точки зрения его психологического вос-
приятия и комфорта [16]. Некоторые часто применяемые образы-знаки формы и их вероятный 
для большинства людей смысл и эмоциональное содержание приведены на рис. 5 [17].
Рис. 5. Образность формы
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Формирование характеристик робота как дизайн-продукта реализуется методами дизайн-
исследования и подходами технической эстетики, что позволяет дизайнеру создавать большую 
вариабельность форм, и путем использования законов эргономики, когда взаимодействие поль-
зователя и объекта осуществляется через материальный носитель, и законов семиотики, при 
применении которых возникает устойчивая смысловая связь, выстраивать систему отношений 
и тем самым внедрять дизайн-продукт в готовую для него среду. Для формообразования робо-
та как дизайн-продукта требуется создания целостной проектной стратегии промышленного 
предприятия, включающей дизайн-исследования, дизайн-менеджемент, инжиниринг и пр.
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The article discusses approaches to the development of robot forms in the context of product design. 
A classification of robots as objects of design is proposed. The characteristics of the robot as a design 
product are determined by design research methods.
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